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SERVOACTIONNEUR ELECTROHYDROSTATIQUE DE PLATEFORME MOBILE SUSPENDUE. 



(5/) L'invention decrit un servoactionneur electrohydrosta- 
tique autonome peu complexe et a grande efficacite, pour 
plateforme mobile suspendue. 
It comporte: 

- un actionneur hydraulique de puissance (6) a triple ef- 

fet. 

- un moyen hydropneumatique (27) d'equtlibrage de 
charge dite statique, 

- un circuit hydrostatique (20. 21) d'alimentation, qui 
comporte un moyen de distribution (15) alimente en fluidea 
partird'une chambre (10) d'equilibrage, 

- un moyen rotatif (13) de commande hydrostatique bidi- 
rectionnelle (14) d'alimentation en fluide dudit actionneur 
hydraulique (6) de puissance entrame par un servomoteur 
electrique (M). 

Lactionneur hydraulique (6) de puissance qui est a triple 
effet comporte trois chambres (10, 11. 12) separees/ayant 
chacune une section (SO. Si. S2). !a premiere section dite 
d'equilibrage (So) etantsoumise a une pression d'equilibra- 
ge (PO) regnant dans une chambre d'equilibrage (10), 
creee par ledit moyen hydropneumatique d'equilibrage (27, 
28, 29, s). permettant d'equilibrer la charge dite statique 
s'exergant sur I'extremite de la tige (7), 

Le moyen hydropneumatique (27) d'equilibrage de char- 



ge est commun a tous les servoactionneurs (1 . 30, 31 ) de la 
plateforme. 

APPLICATION: plateforme mobile suspendue (3) par 
exemple pour dispositif de mouvement de cabine de simu- 
lateur de vol ou de conduite de vehicule. 
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Servoactionneur electrohydrostatique de platefomte mobile 

suspendue 

La presente invention se raonnr^*^ ^ 

".ouvement pour I'entrJinement p^Yotage d'aeronefl,'"^?'"^- 

• II est connu, d'une part • 

Les simulateurs de vol/conduite doivent reproduire avec r^^M.r.^ 
de%ra?e'nt .^eTeit^ntir "^"^{.r^^^ P^Hot^eV/condu^ct^ur^^^^;; 
la modification Se 1 YauuTbre d^^ i^-""' provoquees par 

d*pia«„ent/acce"[.ra\ro^^^o\3L\%s'r%el^t.%r."^ ies valeur. 
corpo^ellisl ir ceuj-ci ^^^?"„ Proprioceptive (sensations 
• II est connu, d'autre part • 

que les systemes de mouvement de cabine avec oar ^v^n,r.i ^ 

:itlrr"cS^ch'efs""dVTa^/ fa" d^ ""'cLe^^ 

veut respecter ils cfff»r,= i ^^^^"-"f^ ceux-ci, si I'on 
acc*l.ro./tri',ue. i/fn c,^e"l'.\^„\=raiSj.enrtift\.nt«,uT"^""°" 
Probleme pose 

i«??ac"r ^I'e Tvstt^e s optimises coat- 

exemple, mouveLnT de cabinT de sfmallt°en'"/ """^^^ ■ P"""^' 

ri?S???.^S°??o"i^^ v...c\\\"%ot1 p^-o^nVrTux t f "a^^uYsTtl^n 

Etat de la technique 

JLfn"de=°ruLs\"n%e'^d'ou^bl7°e%^\\°"r"ypra"s\ire^ t""^^^"= * 
nJcJ^S?Ln?---centtilrt5^i?^— ^^^^ 
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?a?Sirr2nH/J^';^^'1"^^ ^^ definition, surdimensionnees, A 

faible rendeitient, et consecutivement tres couteux 

Un verin de puissance , a double effet du type a double tiae ne 
necessite pas de servovalve dissymetriqui, mais poss^di un 
entraxe d'extremite entre rotules important qui penalise les 
debattements cmematiques de la plateforme mobile. ^^""^^^^^ 

Hi J^"^ servoactionneurs electromecaniques ont un 

meilleur rendement, mais necessitent une cinematique de 
^IlctSauf d^'lni-^" .mouvement de rotation du moteur/serv^omoteu? 
brtt riT ^tr ^^'^^'^^''^ mouvement, soit de basculement par 

bras de levier necessitant de tres nombreux pivots et/oii 
^o^^^o^^^^°^^ mecaniques, voir en cel^ le brevet frangais AlSt 
n 2639746 de novembre 1988, soit par systeme de vis-ecrou dont la 
douceur de f onctionnement et la fiabilite n'est pas comparable I 
un verin hydraulique de puxssance a palier{s) hyd?osta?rqul?s ) 

n^l7 394l8"°^^,?i^^ hybride est decrite par le brevet frangais 

n^ontre, dans un verin differentiel hydrauliaue 
d equilibrage de charge statique a frottement sec r^d^it 
1 association complexe d'un moteur/servomoteur electrique 
entrainant un systeme vis-ecrou hydrostatique, necessitant unj 
etancheite rotative haute pression et une butee de reprSe 

?'J"?fmi?rdi ^.''^i'^^ hydrostatique s'exerganf sSJ 

1 extremite de la vis et en outre, creant un couple parasite en 
?inf 2^ I'effort axial utile. De plus, 1 ' al imentJtion en fluiS! 
tZl H^^^^- vis-ecrou dite hydrostatique rend cJ 

type d'actionneur extremement couteux. 

oLJff^n'/ l'^,"|Plit^ude d'actionnement necessaire pour recreer les 
phases d' acceleration et de deceleration de retour au neutre 
rLfn.^^'^if^^V^^shout », et les changements d'attitule dj 
ia cabme d entramement, est un premier crit^re de 
dimensionnement de course utile des servoactionneurs du syst^mJ 
pLaMsant°Tou^^''^ du mouvement de cabine, par ticul ierlmint 
penalisant pour le systeme electromecanique a vis-ecrou de 
fla^Tgl. ^i"^ite par la vitlsse critiqur et te 

La course dtile rapportee a 1' entraxe minimal de I'actionneur 
}i ^"^^""^ critere cinematique de plateforme mobile, 

ba charge statique est un parametre de f onctionnement penalisant 
en terme de performances d' asservissement . 

est^dL?f/d;,n^rHff?"^ P?''''. I'^^uilibrage de charge dite statique 
esc aecrit dans differents brevets- 
-SANDERS-US patent n° 4021019, de mai 1977, 

"SSw^!!^^^^""^^®''®^ frangais n" 2654716 de novembre 1989, 
-BOVY-brevet frangais n° 2669381 de novembre 1990, 
-LACROIX-brevet frangais n° 2739428 de novembre 1995 

"l^® "*^^i^2e un accumulateur hydropneumatique dont la 
2[|?|^f:;,,^f, gonflage prereglee, s'exerce sur dls sections 
differentielles d'un piston de verin hydraulique a simple tiqe 
fippo^tlr^ar J-trebalancer la charge moyenne dite ^statiqL 

But de 1' invention 



2764008 



^l%c\'r'oh%rVATtT^^^^^ pL?e?or°ml^oE. T""""" servoactionneur 

les inconvenientsVec'^?t#s et per^^^^^^ suspendue qui evite 

supportant une charge utile ?fll^anf S Plateforme mobile 

sxmulateur de vol/co^ndufti'^de^?Jif cuT| --irer/laTesa^nt^^^^^ 

c^^frrmr^i'^^^l^rnv^n^Ton"'^^^^^^^ platefor.e mobile 

bidirectionnelle cSmprinanf coimnande hydrostatiqui 

-un actionneur hydraulique de puissance 

^y^-P-u.ati^. d^-.<,uuSa,e de charge ,P, ,,,, 

d?Strfb"fro'n'. ^^='-""iqu. d' alimentation avec un „oyen de 

d'aliSaticn'^'in' tluxdT'3u5it''tcM bidirectionnelle 
puissance, caraccerise en ce aue hydraulique de 

puissance e st a triple ett»f%^T !,^-. ^^^lonneur hydraulique de 
ayant chacune une section (So, sT siT la" .'^ chambres s^oarAe, 
de chambre d' eaui l i - f- u ' ^' premiere 

par le dit rnlTJ-J'^u^.^lT.^^^''^. soumise a une pressi. 



separees 

par le dit 

dj 

S( 




Selon un mode de res 1 i ^r, , 

de puissance est ^ trofs chaiS^r^^^^^^^ hydraulique 
en tandem dans un corps c5euf et don t^'^e^^'^^ separees disposal 
S2) sont de surface egale? ^ sections actives (SI, 



Selon un autre mode de re>fl l i <=3^ s ^r, v • 
hydraulique de Puissance est de t " f^^rol^^ I'actionneur 
separees dont deux sont coaxiale^ l^,nf ^hambres hyrauliques 
autour d'une tige creuse de I'actiLneur ^ I'^^^re 

'^ntTrne^de%'^^^^^^^^^ une chambre 

un piston plongeur. delimitee par une tige creuse et 

b!di'r?ct!onne!le 'l?j'du""?^e Y'Somoe t hydrostatique 
positif, entrainee par un 's^rVmofeurel^e'c^t^^^^^^^^ ' cieplacem^nt 



Selon un mode de tpa i i q^i-^ 

commande hydrostatlqSe biclirec?r;n^el!e''Ut'''H'^"'°^^" -^"'^"^ de 
.^^?^ur1?:c^riqu---?em c€l£---- en^?af„.---r-Sn 

.^a^a^e-f^raii -te-uTcf^ufJ-h-yrc^rti^ -^-^ 
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chambres (SI, S2) de i'actionneur hydraulique de puissance au 
moyen rotatif de commande hydrostatique bidirectionnelle . 

Avantageusement , la pression dite de gavage (Pg) du circuit 
hydrostatique du verin de puissance est une fraction de la 
pression (Po) qui s'exerce sur la section (So) d' equilibrage de 
charge statique et peut alimenter les deux chambres (SI) et (S2) 
au travers d'un moyen de distribution de fluide, 

De preference, ledit moyen de distribution comporte des clapets 
antiretour permettant le gavage du circuit hydrostatique. 

Avantageusement, ledit moyen de distribution comporte des vannes 
pilotees electriquement . 

De preference, I'actionneur hydraulique de puissance a section 
d' equilibrage (So), le moyen de commande hydrostatique 
bidirectionnelle alimentant I'actionneur hydraulique du type a 
triple effet a deux sections actives sensiblement egales (SI, 
S2), le moyen de distribution en fluide du circuit hydrostatique, 
peuvent former un seul ensemble adjacent a 1' actionneur , 

Ainsi avantageusement, selon 1' invention, le systeme de 
plateforme mobile suspendue a n degre(s) de liberte 
particulierement pour simulateur d' entrainement , comporte n 
servoactionneur (s) ne necessitant pas une centrale hydraulique de 
puissance commune aux servoactionneurs . 



De preference, ledit moyen hydropneumat ique d' equilibrage de 
charge moyenne dite statique (F) creant la pression d' equilibrage 
qui peut etre pilotee, est commun a tous les n servoactionneurs 
de la plateforme mobile suspendue a n degre(s) de liberte. 



Description 

La presente invention sera mieux comprise a la lumiere de la 
description detaillee d' un mode de realisation, pris comme 
exemple non limitatif, et illustre par les dessins annexes, sur 
lesquels: ' 

le meme numero de reference identifie toujours un element 
homologue quel que soit le mode de realisation. 



Les modes ou variantes de realisation de 1' invention bien que 
decrite sous des formes particul ieres peuvent faire I'objet de 
modifications a la portee de 1 * homme du metier sans pour autant 
s'eloigner du cadre et de I'esprit de I'invention, 



- La figure 1 represente un servoactionneur lineaire a verin de 
puissance de type a double effet a double tige de sections 
actives de piston egales. 

- La figure 2 represente un mode de realisation de 1' invention, 

- la figure 3 represente un mode de realisation d'une partie de 
1' invention concernant un moyen de distribution. 

- La figure 4 represente une variante du moyen de distribution. 

La figure 5 est un graphe de reponse typique d'un tel 
servoactionneur . 
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'p<^r\\Jt?r,Ln,^rr??!^^: ,Ttet""^ ""^^ realisation de la 

ih^;Tttr!r."LZiuT.T^^r%T"'' ' ''^^tefor.e mobile 3 de 

s.i-"^ire^ii- rj-iS— L SKI v-r-^^'^^ 

repfi^;rr'";c"ceirr°aTJ.r3S se^^ca^tfSnneur, L^endre unl 

calculateur vri7pii|tage''drs!mula'te"/."^' comMa.dee par la 
ta^pYlYTu^if Ter'^v"ov'/.t?;r'X,,,^\\^^^ ^" '^P- ^ rouble etfet 

actives SI et S2 les nr»Q,i'^„ recevant sur ses sections 

u"n- =s%ri--d.:ntS T-i - "f"^"- -ie%', ^cll^//e ^/r 

t:^^^^gih ^v-ortit..r r.s^s^L^te'^^des 

1^ Vi^^ -7 les sections SI et S2 du niston fl 

-Sr-"- ^ r^isl^tlntl^^-s 

-Charge moyenne F dite statique, et 

Des nJlffr! due a I'inertie acceleree. 

rt'^ui'rl'lll'fr^^^^^^^^^^^ P-^vus pour 

lineaire 6. Seul un inin^ H'it l- l-^^.^^ ^^''P^ d' actionnneur 
sortie de tige ^ etancheite dynamique est prevu en 

Des moyens complementaires de orotection ifi .=^r,<- - - 
prevus centre d'une n^r^ i P/°'^®^'^^o." 16 sont generalement 
u iLre a une part, les surpression de f luide dans les 
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chambres hydrauli ^es 11 et 12 et d' autre part, contre les chocs 
en fin de course d'actionneur tels que, par exemple, amort isseurs 
hydrauliques a securite intrinseque. 

La consigne d' entree X appliquee a un asservissement peut etre 
une consigne de position, vitesse, acceleration/ force ou une 
combinaison de celles-ci calculee par le calculateur de 
pilotage/conduite du simulateur pour recreer 1' ambiance dynamique 
voulue pour 1' application envisagee. A une intensite de signal de 
commande de servovalve correspond un debit de fluide envoye 

dans I'une des chambres 11 ou 12 et extrait de 1' autre chambre 12 
ou 11 du verin de puissance 6, controlant ainsi la vitesse de 
deplacement de la tige de verin 7, 

L' invention est une commande hydros tatique bidirectionnelle 
nouvelle, optimisee a son application. 

Selon fig, 2, 4, 6, le servoactionneur electrohydrostat ique 1 pour 
plateforme mobile 3, conforme a 1' invention comporte: 
-un actionneur hydraulique de puissance 6 dit a triple effet 
comportant trois chambres 10, 11, 12 separees ayant chacune une 
section So, SI, 52, respect ivement : 

-une section So recoit une pression PO dite d' equilibrage 
creant un effort d' equi librage de, charge statique moyenne F 
qui s'exerce sur I'extremite de la tige 7 du verin 6, 
-deux sections actives SI et S2 delimitees par le piston 8 
et la tige 7 etant soumis aux pressions dif f erentielles PI 
et P2, comme deja explique ci-dessus, pour modifier 
I'equilibre dynamique de la tige 7 transmettant 1' effort a 
la plateforme par 1 ' ariculation 5, 
-un circuit hydrostatique (20, 21) d' alimentation avec un moyen 
de distribution 15 alimente en fluide a partir de la chambre 10, 
-un moyen rotatif 13 de commande hydrostatique bidirectionnelle 
14 qui genere un debit de fluide envoye dans I'une des chambres 
11 ou 12 et extrait un d^bit de 1' autre chambre 12 ou 11, et cree 
les pressions dif f erentielles PI et P2 s'exergant sur les 
sections actives 11 et 12 pour deplacer la tige 7 de piston 8 
dans le corps de verin hydraulique de puissance 6. 

-un moyen hydropneumat ique d' equilibrage 27 de charge statique F 
cree la pression PO regnant dans la chambre 10 ayant la section 
So. Cette pression PO peut etre controlee par les moyens de 
regulation 28 et/ou d' alimentation filtee 29. 

De preference, les sections actives SI, S2 sont de surfaces 
sensiblement egales . 

Une caracteristique de 1' invention est que le fait d'equilibrer 
la charge statique moyenne F supportee par le servoactionneur 
permet de minimiser la puissance necessaire a 1' actionnement de 
la charge supportee et consecutivement , le dimensionnement du 
moyen rotatif 13 de commande hydrostatique 14 alimentant en 
fluide hydraulique les chambres actives 11 et 12 de 1' actionneur 
hydraulique de puissance 6: la puissance absorbee par I'organe 
moteur/servomoteur de la commande hydrostatique est ainsi reduite 
au minimum. 
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Selon la fig.l, I'actionneur hydraulique de puissance 6 i 
trois chambres hydrauliques separees 10, 11, 12 ayant chacune un^ 
^^^iiS^.*"^ ^^^^^^^ respective So, SI, S2 disposees en tanSem c 



^"^^^^-^^^ uisposees en tandem Hanc 

un . corps creux appele cylindre 6. ^- «ii canaem dans 

Selon les fig 2,4,6, I'actionneur hydraulique de puissance 6 p^i- 
a trois chambres hyrauliques 10,11,12 dent deux 11 et 12 soSt 
coaxxales I'une par rapport a 1' autre autour d'une tfge crIuJe 

nlt?™^?-''^^"*^''^' chambre interne de section (So, SI) est 

delimitee par une tige creuse 7b et un piston plongeur (6b) 

if. ^^'^'■t "'Q'^tre un autre mode de realisation ou la chambr^ 
crJ^si'^^'b^'di^ ?f statique F est interne I if'tlll 

creuse 7b de I'actionneur hydraulique de puissance 6 
L'actionneur 6 peut etre a corps mobile et tige f^xe ?a ou h' 
sans pour autant sortir du cadre et de I'esprit dS 1' invention. ' 

oJh^H.t^S''^'^'^^' ^^"^^^ rotatif 13 de commande hydrostatiaue 

est du type a pompe hydraulique a deplacement positif, 2nt?aiSS 
o^ "^e ^^,7°"^°^^^^ electrique M, du type a courant c^ntinu aSec 
autop?!otrjn^^frSS^;t lou^%n^^^:^/^ synchrone/asynchronJ 




iydroltatlaur''''rev^ip^r /^/^^teristique propre a la commande 
uyuroscacique revelee est que la pompe hvdraulicrup n^nh 
fonctionner en moteur hydraulique dans certaTneT phales 
transitoires de deceleration de charge, phases qui deviennent 
alors motricey^ restituant ainsi de I'eneraie au 
moteur/servomoteu'r electrique M d' entrainement . ^^^rgie au 

^l^.J^^'^L ^' "^°"trent un circuit hydrostatique 20,21 reliant les 

tTlofeTrSLL^^U'L^'l''''^^^^^ hydraulique 'de pSlssa^ce'e 

du moyen rotatif 13 de commande hydrostatique bidirect ionnelle 
Le circuit hydrostatique (20, 21) d' alimentation lomporte uA 
K^^K distribution 15 alimente en fluide a partTr dl Va 

?^;S?a?ion -17'%^^'" distribution 15 comporte 'un' 'moyen dl 

5f?p • ' P^-^"^et d'alimenter sous une basse pression 

ca';cl^?rist?a"ue c?" ■ K^- ^^"^^^^ hydrostatique 20, ^21 '5ne 
5f .^^'i^f^i^'^i^^e cle 1' invention est d'utiliser la oression 

co^e'preiJfL'a.n' statique F regnant dans la chai^re ?S 

dS^ircS?? ivH.^^?^^^^'''''^ permettant le remplissage et le gavage 
?V i V 5 hydrostatique, et assurant aussi un ref roidissement Hn 
fluide hydraulique lors du fonctionnement du servoactionneur 1 
Le servomoteur/raoteur M peut etre spIoh nt^^ l 
^f^^^teristique de I'invention^ refroidi 'par unrcircSJatio^n dP 
fluide hydraulique debite par le moyen de d^fstribut^o^ ^5 ° 

Avantageusement, la pression de gavage adaptee Pa du rirr-nih 
?rac?!on''5r i"*" I'actionneur hydra^uliq^ue 6 dV'p'uisIance e'st'uie 
fraction de la pression PO qui s'exerce sur la section So 
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d' equilibrage de charge statique et peut alimenter les deux 
chaiubres SI et S2 au travers de moyens de distribution 18, 19 et 
de regulation 17 et 22 de controle de d^bit de fluide 
hydraulique . 

Un moyen de protection 1 6 du circuit hydrostatique 20, 21 peut en 
outre etre prevu en complement du moyen de distribution 15, 

Selon fig. 3, ledit moyen de distribution 15 comporte des clapets 
antiretour 18, 19 

Avantageusement, selon fig. 4, . ledit moyen de distribution 
comporte des vannes 23, 24 pilotees electriquement par un 
controleur electronique 25 de commande de servomoteur electrique 
ou de servopompe. 

Une autre caracteristique de 1' invention, est que le pilotage 
electrique des ampli f icateurs 23a, 23b des vannes 23, 24 
commandees par le controleur electronique 25 selon le sens de 
rotation du servomoteur d' entrainement du moyen hydrostatique 13 
de commande hydrostatique bidirect ionnelle 14, permet le controle 
autour du zero de debit d' alimentation des chambres 11, 12 pour, 
en outre, ameliorer la stabilite, la linearite et peut aussi 
permettre le bypassage de I'actionneur hydraulique de puissance, 
par exemple pour le ref roidissement et/ou en cas de panne. 



Avantageusement , le moyen rotatif 13 de commande hydrostatique 
bidirectionnelle par servomoteur M, le moyen de distribution 15, 
16 du circuit hydrostatique 20, 21, forment un seul ensemble 100 
qui peut etre adjacent, ou integre a I'actionneur de puissance 6 
30 a triple effet. 

Ainsi/ le systeme de plateforme mobile 3 comportant un ou des 
actionneurs 1 selon 1' invention, ne necessite pas de centrale 
hydraulique de puissance commune aux n servoact ionneurs 
35 electrohydrauliques de I'etat de la technique connue. 

En outre, la valeur de la charge statique supportee F calculee, 
par exemple, a partir des pressions PO, PI, P2 mesurees regnant 
dans I'une'ou les chambres 10, 11, 12 de n actionneurs, la 

40 pression d' equilibrage de ladite charge statique F peut etre 
calculee pour commander un moyen de regulation 28 controle 
electriquement par un signal elabore s. Ce signal s peut etre 
1' image de la charge moyenne F a supporter dans une position 
mesuree par le capteur de position de tige Y de(s) 

43 servoact ionneur ( s ) 1. 

De preference, ledit moyen hydropneumat ique 27 d' equilibrage de 
charge F est commun a tous les n servoact ionneurs de la 
plateforme mobile suspendue 3, a n degres de liberte. 
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Revendi ca ti ons 

Rev n*"!: servoactionneur 61ectrohydrostatique/ pour plateforme 
mobile (3) comprenant : 

-un actionneur hydraulique de puissance (6), 

-un moyen hydropneumatique (27) d' equilibrage de charge (F)dite 
statique, 

-un circuit hydrostatique (20, 21) d' alimentation, 

-un moyen rotatif 13 de commande hydrostatique bidirectionnelle 
(14) d' alimentation en fluide dudit actionneur hydraulique (6) de 
puissance, caracterise en ce que 1' actionneur hydraulique (6) de 
puissance est a triple effet comportant trois chambres (10, 11, 
12) separees ayant chacune une section (So, SI, S2) , la premiere 
section dite d' equilibrage (So) etant soumise a une pression 
d' equilibrage (PO) regnant dans' une chambre d' equilibrage (10), 
creee par ledit moyen hydropneumatique d' equilibrage (27, 28, 29, 
5), ies sections actives (SI et S2) de surfaces sensiblement 
egales recevant les pressions dif ferentielles (PI, P2) creees par 
ledit moyen rotatif (13, 14) de commande hydrostatique 
bidirectionnelle , et en ce que, le circuit hydrostatique (20, 
21) d' alimentation comporte un moyen de distribution (15) 
alimente en fluide a partir de la chambre (10) d' equilibrage . 

Rev, n*'2: servoactionneur §lectrohydrostatique, pour plateforme 
mobile selon les revendication precedentes, caracterise en ce que 
1' actionneur hydraulique de puissance (6) est a trois chambres 
hyrauliques separees (10, 11, 12) disposees en tandem dans un 
corps creux (6) de 1' actionneur et dont les sections actives (SI, 
S2) sont de surface egale. 

Rev. n^'S: servoactionneur electrohydrostatique pour plateforme 
mobile selon la revendication n°l, caracterise en ce que 
1' actionneur hydraulique de puissance (6) est ^ trois chambres 
hyrauliques separees (10, 11, 12) dont deux sont disposees 
coaxialement I'une par rapport a 1' autre autour d'une tige creuse 
(7b) de 1' actionneur ( 6) . 

Rev. n''4: servoactionneur electrohydrostatique pour plateforme 
mobile selon les revendications n°l et 3, caracterise en ce 
qu'une chambre interne (10, 11) de section (So, SI) est d^limitee 
par une tige creuse (7b) et un piston plongeur (6b) . 

Rev. n^'S: servoactionneur Electrohydrostatique pour plateforme 
mobile^ selon I'une quelconque des revendications n°l a 4, 
caracterise en ce que, ledit moyen rotatif (13) de commande 
hydrostatique bidirectionnelle (14) est du type a pompe 
hydraulique a deplacement positif entrainee par un servomoteur 
electrique (M) . 

Rev. n'^S: servoactionneur electrohydrostatique pour plateforme 
mobile selon selon I'une quelconque des revendications n°l a 4, 
caracterise en ce que, ledit moyen rotatif (13) de commande 
hydrostatique bidirectionnelle (14) est du type a servopompe 
hydraulique a deplacement positif variable entrainee par un 
moteur electrique (M) . 
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Rev. n"*?: servoactionneur electrohydrostatique pour piateforme 
mobile selon selon I'une quelconque des revendicat ions 
precedentes, caracterise en ce que, le circuit hydrostat ique (20, 
21) d' alimentation reliant les deux chambres (11, 12) 
d'actionneur hydraulique (6) de puissance au moyen rotatif (13) 
de commande hydros tatique bidirectionnelle, coinporte un moyen de 
distribution de fluide (15, 16) sous pression (Pg) qui est une 
fraction de la pression (PO) qui s'exerce sur la section (So) 
d' equilibrage . 

Rev. n°8: servoactionneur electrohydrostatique pour piateforme 
mobile selon la revendicat ion n°7, caracterise en ce que, ledit 
moyen de distribution (15, 16) de fluide sous pression dite de 
gavage (Pg) comporte des vannes (18, 19; 23, 24) pilotees 
electriquement (25, 23a, 23b) . 

Rev. n^'S: servoactionneur electrohydrostatique, pour piateforme 
mobile selon selon I'une quelconque des . re vendicat ions 
precedentes, caracterise en ce que, I'actionneur hydraulique 6 de 
puissance, le moyen rotatif (13) de commande hydros tat ique 
bidirectionnelle (14) alimentant I'actionneur hydraulique (6) du 
type a triple effet, le moyen de distribution de fluide (15, 16; 
17, 18, 19, 22; 17, 23, 24, 22) du circuit hydrostat ique 20, 21, 
peuvent former un seul ensemble (100) adjacent a I'actionneur 
( 6 ) . 

' n° 10: systeme de piateforme mobile suspendue 
( 3 ) , particulierement pour simulateur d' entrainement au pilotage 
d'aeronef ou de conduite de vehicule, caracterise en ce qu' il 
comporte au moins, un servoactionneur electrohydrostatique selon 
I'une quelconque des revendicat ions n^'l a 9, et en ce que, le 
moyen hydropneumatique (27) d' equilibrage de charge (F) dite 
statique, est commun a tous les servoactionneurs, et en ce que, 
en outre, la pression d' equi librage necessaire (PO) peut etre 
controlee par un moyen de regulation (28, 29, s; pour equilibrer 
la charge moyenne (F) dite statique supportee par la piateforme 
mobile (3) . 
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